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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ Zietortungssystem mit gro&em Suchgesichtsfeld 

Die Erflndung bezieht sich auf ein Zrelortungssystem mit 
gro&em Suchgesichtsfeld zur Zielortung, bei dem die Me&- 
ergebnisse eines WBG und eines Heterodyn-Sensors zusatz- 
lich mit den Me&werten des bordeigenen Inertial-Naviga- 
tionssystems und den Werten eines beigegebenen topogra- 
phischen Simulations-Gelandemodells im Bordrechner des 
Fahrzeugs verwendet werden, um das Suchgesichtsfeld zu 
minimieren und bewegte Luftztele zu erkennen. 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Zielortungssystem 
gemaB dera Gattungsbegriff des Anspruchs 1. 

Solche Ortungssysteme, wie sie speziell fiir Panzer- 
fahrzeuge mit einera sogenannten Mastvisier entwickelt 
worden sind. zahlen in verschiedenen Ausfuhrungsfor- 
men zum Stand der Technik. Sie haben sich im Einsatz 
bewahrt, erfordem jedoch fur die Uberwachung groBe- 
rer Sektoren einen sehr hohen geratetechnischen und 
elektronischen Aufwand bzw. sind in vielen Fallen we- 
gen desgroBenGesichtsfeldes zu langsam. 

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zu- 
grunde. ein Zielortungssystem der eingangs genannten 
Art zu schaffen, bei dem nicht nur der Aufwand fiir 
GroBsektoren-Oberwachung vermindert wird, sondem 
die dazu erforderliche Zeit verkurzt wird, so daB die 
aufwandslose Konzeption einer Rundum-Oberwachung 
ermoglichtwird. 

Diese Aufgabe wird durch die im Anspruch 1 aufge- 20 
fuhrten MaBnahmen gelost In den Unteranspriichen 
sind Ausgestaltungen und Weiterbildungen angegeben 
und in der nachfolgenden Beschreibung wird ein Aus- 
fuhrungsbeispiel erlautert sowie geratemaBig in eincm 
Blockschaltbildschematischskizziert. 25 

Ausgehend von einem Tragerfahrzeug — wie bei- 
spielsweise Panzer oder Raketentragerfahrzeug — das 
mit einem sogenannten Mastvisier ausgerustet ist und 
auf dessen in alien Freiheitsgraden schwenkbarer Platt- 
form 16 ein Warmebildgerat 13 und ein COa-Laser-He- 30 
terodynsensor 10 installiert sind, der als Zielgeschwin- 
digkeits-Sensor mittels Doppler-Effekt und als Entfer- 
nungsmesser arbciteL Die Erfindung geht von der 
Oberlegung aus, daB eine Rundum- bzw. GroBsektoren- 
Oberwachung mit Ortungssensoren begrenzter Abtast- 35 
geschwindigkeit nur dann in einer hinreichend kurzen 
Zeit durchgef uhrt werden kann, wenn eine gewisse Seg- 
mentierung des Gesamt-Suchgesichtsfeldes in ein oder 
mehrere relativ kleine Gesichtsfelder — welche Zicle 
enthalten konnen — und in einen relativ groBen restli- 40 
Chen Gesichtsfeldanteil, in welchem kerne Ziele enthal- 
ten sein konnen, vor Beginn des Suchvorganges einge- 
teilt werden. Diese Segmentierung wird dadurch er- 
moglicht, daB die Position moglicher Ziele sich wegen 
der begrenzten Fluggeschwindigkeit diescr Ziele sich 45 
nicht beliebig schnell andem kann. Die Zicle konnen 
also zwischen zwei aufeinanderfolgenden Abtastzyklen 
des gesamten Suchgesichtsfeldes sich nur urn ein relativ 
kleines Stuck weiterbewegen. Die Ziele konnen also 
nicht pl5tzlich innerhalb eines Suchgesichtsfeldes bzw. 50 
Segmentes auftauchen. Es genugt also, das Eintreten 
eines Zieles in ein derartiges Segment festzustellen. Die- 
se Segmente mussen nun so gewahit werden, daB sie 
raumwinkelmaBig moglichst klein sind um eine schnelle 
Abtastung zu erlauben- Andererseits aber mussen sie so 55 
geformt und angcordnet sein, daB alle Ziele beim Eintre- 
ten in eines der Segmente auch erfaBt werden. Diese 
Segmente werden durch einen schmalen Streifen am 
Horizont sowie zusatzliche Streifen um Hugel, Berge 
eta gebildet und aus dem Gelandemodell sowie der Po- eo 
sitionierung des Ortungssystems errechnet. 

Damit nun das Fahrzeug laufend seine eigene Posi- 
tion im Gelande kennt, gehen dem Bordrechner 12 des 
Fahrzeugs die Daten des Inertial-Navigationssystems 
15 und diejenigen eines mitgefuhrten, vorher erstellten, 65 
topographischen Gelandemodells 14 sowie die Blick- 
richtung der Plattform 14 ein. Zusatzlich werden die 
vom Ortungssensor gelieferten MeBdaten — z. B. Ge- 
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landekonturen — zur weiteren Verbesserung der Posi- 
tionsbestimmung ebenfaUs dem Bordrechner 12 zuge- 
fuhrt Aus diesen Daten berechnet nun der Bordrechner 
12 fur die Rundumsicht oder fur einen bestimmten Sek- 
tor ein oder mehrere hdhenmaBig schmale, bandformi- 
ge Suchgesichtsfelder. Hierzu werden jedoch lediglich 
die Werte von Gelandestelleir«tG.4ieraDgezogen, an de- 
nen tieffliegende Flugzeuge oder Flugkorper eindrin- 
gen oder aufsteigen konnen. Anhand des mitgefuhrten 
topografischen Simulations-Gelandemodells 14 leitet 
der Bordrechner 12 laufend die dera augenblickiichen 
Standort des Fahrzeugs entsprechende bzw. zugeordne- 
te Horizontlinie ab und auBerdem noch alle diejenigen 
Linien, die dem fiktiven Schattenwurf von Erhebungen 
eta unterhalb des Horizonts entsprechen. Aus all den 
vorgenannten Werten und der jeweih'gen Entfernung 
der Orte dieser Linien — die man als "Schattenlinien** 
bezeichnen kann — wird das Suchgesichtsfeld derart 
abgeleitet, daB dieses Suchgesichtsfeld aus einem oder 
mehreren bandformigen Segmenten mit vorgegebener 
Hohe — beispielsweise 200 m — wird. 

Weiterhin ist vorgesehen, daB eine Einfach-Bildverar- 
beitung in dies em — auf die erwahnten Segmente redu- 
zierten — WBG-Gesichtsfeld die interessanten Stelien 
bestimmt, die moglichen Zielen und Scheinzielen — z. B. 
'Tiot spots" — entsprechen. Diese Stelien werden nun 
mit dem C02-Laser-Herodynstrahl angemessen, so daB 
eine weitere erhebliche Verringerung der abzusuchen- 
den Segmente erreicht wird. Hierzu wird der Sensor 10 
mit einer Strahl-Ablenkeinheit 11 versehen, deren Wer- 
te naturlich auch in den Bordrechner 12'eingehen. Um 
nun ein tieffliegendes Ziel — Hubschrauber, Tiefflieger, 
Dispenser usw. — erkennen zu konnen, ist dem Detek- 
tor 25 des Sensors 10 eine Doppler-Filterbank 18 und 
eine Einrichtung zur Entfemungsauswertung 17 zuge- 
ordnet, deren Werte dem Bordrechner eingehen. Ein 
Echtziel wird von einem Scheinziel dadurch unterschie- 
den, daB es eine gewisse Fluggeschwindigkeit hat, die zu 
einer Dopplerverschiebung im C02-Laser-Heterodyn- 
sensor filhrt. Erst bei einer detektierten Dopplerver- 
schiebung wird die Entfernungsmessung ausgelost Da- 
durch wird der Zeitaufwand zur Entdeckung von Be- 
wegtzielen auf ein Minimum reduziert. 

Durch diese vorgeschlagenen MaBnahmen wird eine 
sehr effektive und schnelle Raumuberwachung bis zu 
einer Rundumsicht gegen tieffliegende Flugkorper eta 
geschaffen. Der unter anderem hierzu erforderliche 
Sensor 10 ist in an sich bekannter Weise aufgebaut aus 
einem C02Laser, dessen Strahl Qber einen teildurchlas- 
sigen Spiegel 26 auf einen Modulator 27 und uber einen 
Umlenkspiegel 24 auch auf den Detektor 25 gelenkt 
wird. Dem Modulator 27 ist ein Oszillator 28 zugeord- 
net Der modulierte Laserstrahl passiert einen weiteren 
teildurchlassigen Spiegel 21 zur Sensoroptik 22, der — 
wie bereits erwahnt — eine Ablenkeinheit 11 zugeord- 
net ist Der Empfangsstrahl wird uber die Spiegel 21 und 
23 auf den Detektor 25 gelenkt, der uber die Doppler- 
Filterbank 18 und den Bordrechner 12 ein Bewegtziel 
feststellt 

Patentanspruche 

1. Zielortungssystem, vorzugsweise fur Panzerfahr- 
zeuge mit einem Mastvisier, unter Verwendung 
von Sensoren wie z. B. Warmebildgerat (WBG) und 
Laserentfernungsmesser (LEM), dadurch gekenn- 
zeichnet, daB mittels eines dem Ortungssystem des 
Panzerfahrzeugs beigegebenen topographischen 
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Simulations-Gelandemodells (14) und des eigenen 
Standorts des Panzerfahrzeugs ein oder mehrere 
hohenmaBig schmale, bandformige Suchgesichts- 
felder ftir die Rundumsicht oder einen bestimmten 
Sektor vom Bordrechner (12) berechnet werden, 5 
welche genau den Stelien entsprechen, wo tiefflie- 
gende Flugzeuge oder Flugkorper eindringen oder 
aufsieigen konnen, und da6 nur diese Suchgesichts- 
felder mit einem Ortungssensor (10. 13) uberwacht 
werden. ^0 
2- Zielortungssystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dal3 die MeI3ergebnisse des Ortungs- 
Sensors (10, 13) zusatzlich mit den MeBwerten des 
bordeigenen Inertial-Navigationssystems (15) und 
den Werten des beigegebenen topographischen Si- 15 
muiations-Gelandemodells (14) im Bordrechner 
(12) des Fahrzeugs miteinander zur laufenden eige- 
nen Positionsbestimmung des Fahrzeugs im Gelan- 
de verwertet werden. 

3, Sensor nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 20 
zeichnet, daB der Ortungssensor (10, 13) aus einem 
WBG und einem C02-Laser-Doppler-Sensor und 
Entfcrnungsmesser LEM gebiidet ist. wobei die 
Enifernungsmessung erst durchgefuhrt wird, wenn 
durch Dopplermessung ein Bewegtziel detektiert 25 
ist und die Dopplermessung erst durchgefuhrt wird, 
wenn im WBG (13) ein ais mogliches Ziel interpre- 
tierbarer "hot spot" bzw. eine als Zielbewegung in- 
lerpretierbare Bewegung festgestellt worden ist 

4. Sensor nach den Anspriichen 1 bis 3, dadurch 30 
gekennzeichnet, daB der Sende- und Empfangsop- 
tik (21, 22) des CO2- Laser- Doppler-Sensors (10) ei- 
ne vom Bordrechner (12) gesteuerte optische Ab- 
lenkeinheit (11) zugeordnet ist, welche zusammen 
mit dem WBG (13) auf einer Plattform (16) ange-. 35 
ordnet ist 
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